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© Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine 

© Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine mit einer 
zentralen Steuereinheit welche uber einen Bus mit mehre- 
ren Sensoren oder Aktoren der Spinnereimaschine verbun- 
den 1st, dadurch gekennzeichnet daB 

— zumindest eine intelligente Multifunktionsbaugruppe (8) 
vorhanden ist, welche uber den Bus (3) mit der zentralen 
Steuereinheit (1) verbunden ist und welche 

— em Rechenwerk (CPU) und elnen Spelcher (14) zur 
Aufnahme eines Steuerprogramms sowie einen oder mehre- 
re Eingange (INt bis IN n ) und/oder Ausgange (OUTi bis 
OUTm) aufweist von denen zumindest ein Eingang und/oder 
Ausgang mit einem Sensor (9, 10) und/oder Aktor (11) 
verbunden ist 

— wobei die zumindest eine intelligente Multifunktionsbau- 
gruppe (8) zur im wesentlichan selbstandigsn Verarbeitung 
der Signale der mit ihr verbundenen Sensoren (9, 10) und 
Steuerung der mit ihr verbundenen Aktoren (11) dient und 

— wobei die Art und Anzahl der EingSnge (INi bis IN n ) 
und/oder Ausgange (OUTi bis OUTm) so gewdhrt ist daS die 
Multifunktionsbaugruppe (8) im wesentlichen zur Steuerung 
sdmtlicher bei einer Spinnereimaschine auftretender Steue- 
rungsaufgaben einsetzbar ist. 
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1 den Sensoren und Aktoren der Spinnereimaschine und 

Beschreibung SitaS^o deren Stromversorgung d.ent, und mjnde- 

Spinnereimaschine mit den Merkmalen des Oberbe- ^ gJJSridrtung flexibel um zusatzliche Funkuonen 
griffs desPatentanspruchsl. crweitert oder an andere Erfordemisse, z. B. an Qiecr- 

BeiderSteuerungemerSp^e™^^^- ^ e ^od M angepaSt werden 

weise einer Ringspinnmasch.ne. sind ^plwe Steue torn Erweiterung der vorhandenen zentra en 

rungsaufgaben zu bewaltigen und erne Vielzahl von Ak- tarn ^^ ch emer hoheren Rechenleurtung 

toren und Sensoren in geeigneter We.se > anzus euem ^ u r e ^ banderung des Busses, z.B. die Erhohung 

So mOssen beispielsweise wahrend des ^tnebsemer «*^»^ m5 Uchen Da tenubertragungsgeschwm- 

Spinnereimaschine oftmals mehrere hundert Arbeit*- « pra ktisch nicht erforderlich. , 

stellen binsichtlich des Auftretens ernes Fadenbruchs dW«* ^ ^ rfindungvonmindestens einer uitelli- 

Oberwacht werden, wobei ge men Mdtmmktionsbaugruppen Geb^uch gemacht 

Fadenbruchs die betreffende ArbertssteUe stiUgesettt geni angegeben, daB es bei Antneben fur Arbe.ts- 

unddasweitereZufuhrendeszuverarbe.tenden^te- ^ ^^^en bekannt ist, deren Antnebe 

rials beispielsweise durch das Aktweren ernes Lunten- bzw. Baugruppen zu versehen (vergL z. B. 

Sps vTrhindert werden muB f leichzetag : «* «^ JJSSSC DeI^T* 10/1988, Seiten 17-20 

ein Bedienerruf ausgelost werden und/oder z. B. erne Veroffentlichung des ETG Fachbenchtes 27 
almatische Fadenansetzvorrichtung in entsprechen- ^ ^o^ag« vonftot Mutschler fiber offenes digita- 

der Weise angesteuert werden. , o . H . r les Kommunikationssystem fur numensche Steuerung 

Zur Verringerung des Verkabelungsaufwande^ der ^JJgJ™ Werk ieugmaschinen vom 9.-10 LMarz 

mit der Verbindung jedes emzelnen Sensors oder Ak- und g Antne ^ ^ aufgrund zu ub ertra- 

tors einer Spinnereimaschine nut der zenfralen Steuer- 1989 m Aug g* numerischen b?w Z e nt ralen 

einheit der Maschine verbunden « wud be«p.el S we«e |« d ^ a m ^ einzehlen ^be hmacht- 
i„ der DE38 13945 Al vorgeschlageij ^dje Sensoren » ^"^^teUenden Eigenschaften be. B™ndsto- 

und Aktoren eines Maschmensegmente nutteb ernes Ucn Sartiger kommunikationsmaB.ger und energ, e - 

Sammelkanals und eines Datenkonzentrators mit der ncn, g t e.c . einsetzen zu kdnnen. Damit ist es 

SnSteuere^^ ^n^ nfchTmoglich, den erfmdungsgemaBen 

konzentratoren Ober ein Bussystem verbunden smd. der VergroBerung, AusrQstung oder Nachru- 
Nachteilig bei dieser bekannten Steuervomchmng 30 ^JJ^g^ Aggreg aten und/oder Funkuo- 

fur eine Spinnereimaschine, wel( *f J^ n ^^ r ^Tan Spinnereimaschinen in ansre.chendem MaBe 

vemendet,istjedocKdaBnntemerV e ^ nen P Rec hnung tragen zu konnen. 

bestehenden Maschine oder nut ^er Erwe.terung e.- bzw. une A ^ Qhrun ^ onneQ der Erfindung ergeben 

ner zunachst nur die notwendigen <^funteonen s ^ e ^ Unten ^rachen(Ansprache2b«6). 

aufweisenden Standardmascmne oder mit ^Uhchen s.ch au^ : aufgrund der Merkmale nach An- 

Ausstattungen und Aggregaten erne hohere Datenuber- - , ich ^ Programm an die Baugruppe 

SnSe verbunden ist. so daB das BussysUm. von ^^g^^ entsprechend progran^erten 

3he7ein auf eine entsprechende maxjmale Obe^a- J^^ch^ (t B . ein em PROM oder EPROM) 

™rateausgelegt werden muB.wennd.eMoghchke.t ^ twe ^ Datenube rtragung iiber eine spezieue 

& Erweiterung offengehalten werden solLD.es « ^ t °^ der Baugruppe zu ubergebeo. 

?fihS zn einer Erh6hung der ICosten. die dam. wenn Schmt^ie a ^^ olgend ^ d eines m der 

keine oder nicht alle offengehaltenen ^Erwe.terungs- °^Kdar|estenten Ausfuhrungsbeisp.eles naher 

entsprechenden Datenmenge, die zum JedmEAwrt emefcp ^ Grtnden der Emfachhe.t mcht 

erfolgenmuB.ausgele^sem.waseb^™emeTV« scmn Steuerungsfunktionen der Maschme , darge- 

teuerung einer Standardmaschme fuhrt. die m all aen sai Erfindung wird vielmehr am Beispiel der 

SeTnicht gerechtfertigt ist. in denen d.ese Kapaz.tat ^ stelltDje ^noj^ ^ j^gspinnmaschme er- 

"Sr^^?e^erdieAufgabezugnmde.eine ^^^e^eSteuervorrichmngbestehta^^ 
Steuerv^chnmg fir eine Spmnereimaschine , zu ^STnTeuereinheit 1. welche zumuiden die 
fen. welche bei geringem Verkabelungsaufwand die fie- «n« g « stenerungsaufgaben. wie das Anfahren 

xible,emfachenndkostengunsnBeErwe.termigvorh^ ^ d |S en der Maschine, und die KoordmaUon der 
denCTMaschinenem6glicht,beUp.elswe^ d.eVergro^ w ^etaen TeUsteuerungsaufgaben. wie Z.B. d.e Steue- 
BerSg^Ausrustung oder Nachrfctung vor. besteh«nden «^ s JX erks ^ d der Ringbank der Rmgspmn- 
MascWnen oder Standardmaschmen imt zusatzhchen rung ; oes ; a > Steuenmg c i ne r Fadenansetzvomch- 
AgSSen und/oder Funktioner, bzw mit genngem ™^ ^TDanebe^anndiezen^ 
Au^at.daneineneueMascmneadapUerbar.st. t^n&u* n ^ ^tventandluA aucheinzelne 

DieErfindungiastdieseAufgabemndenMerkmalen « ^^ n rungsaufgaben ausfuhren, wie z. B. das Aus- 

desPatentanspruchsl. mm „ n il ca losen eines Bedienerrufs im FehlerfalL _ 

Durch den Einsatz ernes Busses, der zur Kojnmumka- losen e Steucreinheit i ist uber erne Busan 

tion der zentralen Steuereinhct m.t den anzusteuern- 
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schalteeinheit 2, die Teil der zentralen Steuereinheit 1 
sein kann, mit einem Bus 3 verbunden, der vorzugsweise 
zur Stroraversorgung und zur Datenfibertragung von 
und zu den Peripherieeinheiten dient 

Als Peripherieeinheiten, welche zur Steuerung einzel- 
ner Aktoren und Sensoren der Ringspinnmaschine die- 
nen, werden Ein/Ausgabeeraheiten 4 verwendet, welche 
vorzugsweise mehrere standardisierte Ein- bzw. Aus- 
g&nge aufweisen, wie z. B. serielle SchnittsteDen, Analo- 
geingange (Erfassen analoger Sensorsignale), Digital- 
eingange (Erkennung digitaler Maschinenzustande), 
Z&hlereingange (Frequenzmessung, Geschwindigkeits- 
messung), Analogausgange (Steuersignal fur Umrichter 
zur Steuerung der Motorendrehzahl) oder Digitalaus- 
gange (Schaltausgange, Steuerung von Schrittraotoren). 

Als Beispie! sind in Fig. 1 eine erste Ein/Ausgabeein- 
heit 4' und eine zweite Ein/Ausgabeeinheit 4" darge- 
stelit, welche jeweils mittels einer Busanschalteeinheit 
— diese kann selbstverstandlich wieder in die Ein/Aus- 
gabeeinheiten integriert sein — mit dem Bus 3 verbun- 
den sind 

Die erste Ein/Ausgabeeinheit 4' ist fiber digitale Ein- 
g§nge rait den Ausgangen jeweils eines Fadenbruch- 
wachters 5 einer Spinnstelle verbunden, welcher bei- 
spielsweise bei Auftreten eines Fadenbruchs seinen 
Ausgang von logisch Null auf logisch Eins setzt Inso- 
weit erfolgt bereits im Fadenbruchwachter 5 eine Vor- 
verarbeitung dieses Sensorsignals. 

Des weiteren sind mehrere digitale Schaltausgange 
der Ein/Ausgabeeinheit 4' mit jeweils einer Lunten- 
stoppvorrichtung 6 verbunden, so daB bei Meldung ei- 
nes Fadenbruchs durch einen Fadenbruchwachter fiber 
die Ein/Ausgabeeinheit 4' an die zentrale Steuereinheit 
1 diese durch einen entsprechenden Befehl an die Ein/ 
Ausgabeeinheit 4' den betreffenden Schaltausgang und 
die Luntenstoppvorrichtung aktivieren kann. 

Zusatzlich wird die zentrale Steuervorrichtung 1 ei- 
nen Befehl zum Stillsetzen des betreffenden Spindelan- 
triebs — hierbei sei eine Ringspinnmaschine mit Einzel- 
spindelantrieb vorausgesetzt — an die Ein/Ausgabeein- 
heit 4" absetzen, welche fiber entsprechende Digitalaus- 
gange mit jeweils einem steuerbaren Schalter 7 verbun- 
den ist, der zur Unterbrechung der Stromversorgung 
des betreffenden Spindelantriebs dient. 

Die Kommunikation zwischen der zentralen Steuer- 
einheit 1 und den Ein/Ausgabeeinheiten 4 erfolgt dabei 
in der Weise, daB die zentrale Steuereinheit t zur Da- 
tenfibertragung an die Ein/Ausgabeeinheiten die betref- 
fende Ein/Ausgabeeinheit adressiert und anschlieBend 
durch die Obertragung eines oder mehrerer bestimmter 
Befehle einen Ausgang der Ein/Ausgabeeinheit in der 
gewfinschten Weise beeinfluBt 

Aus Grfinden des geringeren Aufwandes erfolgt das 
Einlesen eines bestimmten Eingangs einer Ein/Ausga- 
beeinheit 4 in die zentrale Steuereinheit 1 durch die 
Anwendung des sog. "serial polling*. Hierbei wird in 
bestimmten (regelm&Bigen) zeitlichen Abstanden je- 
weils eine Ein/Ausgabeeinheit nach der anderen adres- 
siert und der Zustand insbesondere der Eingange der 
adressierten Ein/ Ausgabeeinheit in die zentrale Steuer- 
einheit eingelesen. 

Die interruptgesteuerte Datenfibertragung von und 
zu den Ein/Ausgabeeinheiten ist zwar grundsatzlich 
mBglich. Hierdurch werden jedoch die Herstellungsko- 
sten der Steuervorrichtung nachteilig beeinfluBt Glei- 
ches gilt fur die Datenfibertragung im Sinne des Token- 
Prinzips, bei dem nicht nur die zentrale Steuereinheit, 
sondern auch jede Ein/Ausgabeeinheit die Funktion ei- 
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nes Busmasters fibemehmen kana 

Insoweit handelt es sich bei den vorstehend beschrie- 
benen Ein/Ausgabeeinheiten um Einheiten bekannter 
Art, die nicht fiber eine eigene Intelligenz verffigen und 
im wesentlichen nur zur Verteilung von Steuerbefehlen 
der zentralen Steuereinheit an die entsprechenden Ak- 
toren und zur Weiterleitung von Sensorsignalen bzw. 
Maschinenzustanden an die zentrale Steuereinheit die- 
nen. 

Neben diesen Ein/Ausgabeeinheiten 4 bekannter Art 
weist die in Fig. 1 dargestellte, erfindungsgemaBe Steu- 
ervorrichtung fur eine Spinnereimaschine zusatzlich ei- 
ne Multifunktionsbaugruppe 8 auf, welche fiber eine 
vorzugsweise integrierte Anschalteeinheit 2 rait dem 
Bus 3 verbunden ist Diese Baugruppe weist, ebenso wie 
die Ein/Ausgabeeinheiten 4, mehrere standardisierte 
Ein- und Ausgange auf. 

Bei der in Fig. 1 dargestellten Ausffihrungsform der 
Erfindung ist ein erster Eingang der Multifunktionsbau- 
gruppe 8 mit einem Sensor 9 ffir die Geschwindigkeit 
der Spindeln verbunden. Im hier vorausgesetzten Fall 
eines Einzelspindelantriebs, aber auch im Fall eines her- 
k6mmlichen Tangentialriemenantriebs, kann dieses Si- 
gnal aus der Spannungsversorgung der Antriebsmoto- 
ren, insbesondere aus der Frequenz der Stromversor- 
gung, abgeleitet werden, welche ublicherweise durch 
einen Frequenzumrichter erfolgt So kann durch die 
Verwendung eines einem Einweggleichrichter nachge- 
schalteten Schmitt-Triggers ein digitales Signal erzeugt 
werden, das dem Z&hlereingang der Multifunktionsbau- 
gruppe zugefuhrt wird und aus dessen Frequenz unter 
Berficksichtigung der Polanzahl die Motorendrehzahl 
ermittelt werden kann. 

Ein zweiter Eingang der Multifunktionsbaugruppe 8 
ist mit einem Sensor 10 zur Erfassung des (absoluten) 
Ist-Wertes der Ringbankposition verbunden. Dieser 
Sensor 10 liefert beispielsweise ein Analogsignal, das 
einem entsprechenden Analogeingang der Baugruppe 8 
zugefuhrt ist 

SchlieBlich ist ein Ausgang der Multifunktionsbau- 
gruppe 8 mit dem Antrieb 1 1 der Ringbank verbunden. 
Dieser Ausgang kann z. B. als Analogausgang ausgebil- 
det sein, welcher fiber einen entsprechenden Steuerein- 
gang eines Umrichters die GeschwindigkeK des Elek- 
tromotors fur den Ringbankantrieb steuert 

Zur Verbindung der gesamten Steuervorrichtung der 
Spinnereimaschine mit einer Obergeordneten Datenver- 
arbeitungsanlage, beispielsweise eines Produktionsleit- 
rechners, weist die Steuervorrichtung eine Anbindungs- 
einheit 12 auf, welche die Anbindung des maschinenin- 
ternen Busses an einen Fernbus erraoglicht Dabei kann 
in der Praxis bei der Verbindung von Aktoren und Sen- 
soren einer langen Maschine mit der Zentraleinheit 
ebenfalls der Einsatz eines Fernbusses erforderlich sein. 
Dieser Fall soil in der Zeichnung jedoch durch den sche- 
matisch dargestellten Bus 3 umfaBt sein. 

Fig. 2 zeigt schematisch den Aufbau der Multifunk- 
tionsbaugruppe 8. Das Herzstuck der Baugruppe, nara- 
lich ein Rechenwerk (CPU -Central Processing Unit) 
ist fiber eine Schaltungseinheit 13 zur Potential trennung 
und eine Busanschalteeinheit 2 mit dem Bus 3 verbun- 
den. Dabei wird durch die Potentialtrennung der nach- 
teilige EinfluB von Potentialdifferenzen vermieden. 

Die CPU ist einerseits mit einem vorzugsweise batte- 
riegepufferten Speicher 14 mit wahlfreiem Zugriff 
(RAM) und andererseits, ebenfalls wieder fiber eine 
Schaltungseinheit 13 zur Potentialtrennung mit mehre- 
ren standardisierten EingSngen IN t bis IN n und Ausgan- 
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5 , rekt in der Multifunktionsbaugruppe 8 abla^n konnen. 

MnOUT.bisOUTmverbundea 7,,dem wird durch (liese MaBnahme die Fehlerwahr- 

g \m Spe cher 14 is" ein Programm zur im wesenthchen ^^^^ da „i c ht mehr alle Daten bzw 

se lbstandigen Steuerung bestimmter Funktionen der der zentralen Steuerein- 

Wpinn^chine.wie.B.dievo^ehe^ KtaAb»-««I«*«- 

Q^rSn Funktionen, beispielsweise Start- and ^^SKder Wnkrio^augruppe «nd 
Sto?Anweisungen oder die Obertragung vo^asch,- mehrerer standartoerter Em- und 

nendaten zur statistischen Auswertung oder Protokou- d» Vo ^ die unter^h^hAsten Steu^ 

Aus ^^-SSISS^ Steuerungsaufgaben verwendet 

SS^aaBSMSft * ^f^twictlung bzw. ^derungsent.cklung 

fm^cneV^ ^^Ebau^n) beschrankt wer- 

W Stf diese Weise laBt sich aueh eine Regelung der deru Weiterbadung der erTindungsgemaBen Steu- 
Ri^gbankbewegung^ s e ^Sung wird durch die Verweod^^^^ 

^JSSSK^ ^^er^^e^^ 

ne Snur zur Steuerung der Ringbank, sondern auch ^^^g V. ht P Hierzu kann die zentrale Steuerem- 

K Vielzahl anderer Steuerungsaufgaber l einge- selbst en«»g ^ ignete b ere*- 

™tzt werden, wie z. B. zur Steuerung der desSystems hert J ^em P em Programm to 

Etaelspmdelantrieb-I^te..stop^ 30 JJWJ ^ Muhifun ktionsbaugruppe zu ersteU«L 

Tung der (einzeln angetriebenen) Walzen eu.es Streck- d« «P™ erm 5 g i ic ht diese Software dem Benutzer 

wtrta odeY einer automatischen Spulenwechselvomch- V^ugswe^ J besnn^te mas^nenmtem^- 

^iderSpdcher^derMultinu^onsbaugruppeJab 

RAM ausgebadetsokanndieSteuersoftware de * drehzabJ ^etc. ^ue Multifun ktionsbaugruppe 8 be- 

^peTuch von der zentralen Steueremhe.1 1 t^eboo- wert ^einer we ^ ^ Welse erf or . 

tet- werdea Aufgrund der meist groBen Datenmengen «immic - aufgaben |6 se n. 

u^deTd^uStierendenlangenObertra^ ^Tl Im Benutzer der Zugriffaufbe- 

Snte dieter Vorgang aUerdings auf Falle beschrankt Ated^sw^ ^ ^ aus Grfind 

Sen.mdenen^unvermeidl^ « ESaSefeistung und der Produkthaftung verwehrt 

aESaSSStSSSEt^ TftSSU. TabeUen t und 2 verdeutUchen 
SkCmen der Stromversorgung ten dagcge^w-e J^gg* zur Realisierung des 
obenerwahnt. durch eine Battenepufferung des Spei ^ "J^^ efaes ^enderspezifischen Steuerpro- 

C 1^tveStn a n der Speicher 14 der JM-d- Sramm, 

funWnsbaugmppejedochau^ 

fROMl oder programmierbarer Nur-Lese-bpeicner 

nuf ferung aberflussig. Ein "Booten" der Steuersoftware » 
ktdaZfedoch nicht mehr moglich, bzw. nur durch den 
mnSvon »g- EEPROM's (Electrically Erasable Pro- 
grammable Read only Memory) zu erreichen. 
^esweiterenlcannemTeadesSpe^l^Abla- 

gc von bestimmten Parametern reserviert seuv die z. B. 
die Ringbankbewegung abhangig von der Art des zu 
irarbeftenden Materials fesdegen. Diese Parameter 
klnnen dann im Bedarf sfall entweder von der zentralen 
SteTereinheit an die Multifunktionsbaugruppe ubertra- 
Sn werden oder im Speicber 14 sind mehrere Parame 
fe^sattVabgelegt und die zentrale Steueremhe.t uber- 
Sernur^leN^erdesgewunschtenParametersat- 

Ze Durch die Verwendung einer derartiger, intelligenten 
Muldfunkuonsbaugruppe wud J^JA 
stung des Bussystems reduziert und andererseits me 
z7n4le Steuerlmheit nicht ™t weiteren S^era^ga- 
ben belastet. da insbesondere zeitkntische Prozesse m 
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Der Benutzer des Programms erhalt auf einem Dis- 
play beispielsweise die vorstehenden Tabellen ange- 
zeigt Dabei dienen die in den Tabellen 1 und 2 enthalte- 
nen Parameter Zi bis Z4 als Platzhalter fur bestiramte 
Maschinenzustande oder Bedingungen, z.B. "Faden- 
bruchanzeigevorrichtung aktiviert", "Storung automati- 
sche Fadenansetzvorrichtung'", "Spindeldrehzahl > vor- 
bestimmter Wert". Dabei ist es mdglich, dera Benutzer 
nur den Zugriff auf bestimmte maschineninterne Zu- 
stande zu gestatten und Bedingungen, z. B. "Spindel- 
drehzahl > 10.000" selbst zu definieren. 

Durch das Eintragen einer VerknQpfungsvorschrift 
beispielsweise eines logischen Operators (AND, OR, 
NOT), in ein Feld der Matrix der Tabelle 1 lassen sich 
ein oder zwei der Parameter Zi bis Z4 verknupfen und 
einem Ausgang OUT| bis OUT m oder einer weiteren 
Merkervariable, z. B. Mi bis M4 zuweisen. 

Zur weiteren VerknQpfung konnen dann die Merker- 
variablen M| bis M4 auf analoge Weise mittels der Ta- 
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belle 2 verknupft werden. 

Nach dem Eintragen der VerknQpfungen erzeugt das 
Pro gram m den Code fur das Steuerprogramm, welches 
das Multifunktionsmodul entsprechend den vom Benut- 
5 zer definierten VerknQpfungen/Bedingungen steuert 

Im Fail des in den Tabellen 1 und 2 dargestellten 
Beispiels rein boolscher Verkniipfungen ergibt sich da- 
her folgendes Verhalten des Multifunktionsmoduls auf- 
grund des nach diesen Vorschriften erstellten Steuer- 

10 

programms: 

Der Ausgang OUTi des Multifunktionsmoduls wird ge- 
maB der Verknupfungsvorschrift Z\ AND Z 2 gesetzt, 
wenn die Maschinenzustande/Bedingungen Zi und Z 2 
erfullt sind 

15 Der Ausgang OUT 2 wird gesetzt, wenn die Merkervari- 
ablen Mi und M 2 gesetzt sind (Tabelle 2). Dabei ist die 
Merkervariable Mi gesetzt, wenn die Zustande/Bedin- 
gungen Z 2 und Z3 erfullt sind und die Merkervariable 
M 2 ist gesetzt, wenn die Zustande/Bedingungen Zi und 

20 Z4 erfullt sind Damit ergibt sich die logische Verknfip- 
fungsvorschrift OUT 2 =(Z, AND Z 3 ) AND (Zi AND 

Auf die vorstehend beschriebene Weise lassen sich 
also maximal vier Zustande/Bedingungen verknQpfea 

25 Selbstverstandlich kann die Anzahl der maximal zu 
verknfipfenden Zustande/Bedingungen jedoch durch ei- 
ne VergroBerung der Schachtelungstiefe, d h. durch die 
Verwendung von weiteren Merkervariablen (zur Ver- 
knupfung von Merkervariablen) erhoht werden. 

30 Dabei konnen nicht nur boolsche Operationen, son- 
dern auch beliebige andere matheraatische Verkniipfun- 
gen, wie z. B. die vier Grundrechenarten, verwendet 
werden. 

Auch kann die Software zur Erstellung des kunden- 

35 speziEschen Programms fur die weitere Multifunktions- 
baugruppe nicht nur in der zentralen Steuereinheit be- 
reitgestellt werden, sondern als separate Enrwicklungs- 
Software zum Ablauf auf externen Datenverarbeitungs- 
anlagen ausgebildet sein. In diesem Fall muB das fur die 

40 Multifunktionsbaugruppe erstellte Programm dann auf 
einen PROM, EPROM, EEPROM oder dergL ubertra- 
gen und dieser dann in die Baugruppe eingesetzt wer- 
den. Ist der Speicher als RAM ausgebildet, so kann die 
Obertragung des Programms auch durch eine speziell 

45 hierfur geschaffene Schnittstelle der Baugruppe erfol- 
gen oder das Programm uber den Bus 3 von der exter- 
nen Datenverarbeitungsanlage direkt oder fiber den 
Umweg auf die zentrale Steuereinheit 1 auf die Multi- 
funktionsbaugruppe Qbertragen werden. 

50 Diese MSglichkeit des Erzeugens eines benutzerspe- 
zifbchen Steuerprogramms fur eine Spinnereimaschine 
ist nicht zwangslaufig an die Verwendung eines Multi- 
funktionsmoduls gebunden, obwohl mit dieser {Constel- 
lation ein groBer Teil aller Anwendungsfalle abgedeckt 

55 wird Vielmehr kann ein derartiges Steuerprogramm 
auch selbstandig in der zentralen Steuereinheit 1 ablau- 
fen und beliebige (auch nicht-intelligente) Peripherige- 
rate oder Aktoren und Sensoren einer Spinnereimaschi- 
ne ansteuern, unabhangig davon, ob diese uber einen 

60 Bus oder auf andere Weise, z. B. direkt verdrahtet oder 
drahtlos, mit der zentralen Steuereinheit verbunden 
sind 

Dabei kann das Steuerprogramm nicht nur als selb- 
st andiges Programm, sondern z. B. in Form einer oder 
65 mehrerer Unterroutinen ausgestaltet sein, welche mit 
einem Standard-Steuerprogramm zur Steuerung der 
Standard- Maschinenfunktionen verknQpft werden. 

Die vorstehend dargesteilte Mdglichkeit das Pro- 
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gramm zur Erzeugung des Steuerprogramms auf einer 
externen Datenverarbeitungsanlage ablaufen zu lassen 
und nur den Code des Steuerprogramms auf die Maschi- 
ne, d L in die zentrale Steuereinheit zu ubertragen, laBt 
sich in diesem Fall selbstverstandlich analog anwenden. 

Patentanspriiche 

1 Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine 
mit einer zentralen Steuereinheit, welche fiber ei- "> 
nen Bus mit mehreren Sensoren oder Aktoren der 
Spinnereimaschine verbunden ist, dadnrch ge- 
kennzeichnet, daB 

- zumindest eine inteffigente Multifunktions- 
baugruppe (8) vorhanden ist, welche fiber den & 
Bus (3) mit der zentralen Steuereinheit (1) ver- 
bunden ist und welche _ 

- ein Rechenwerk (CPU) und einen Speicher 
(14) zurAufnahme eines Steuerprogramms so- 
wie einen oder mehrere Eingange (INi bis INn) 20 
und/oder Ausgange (OUTi bis OUT m ) auf- 
weist, von denen zumindest ein Eingang und/ 
oder Ausgang mit einem Sensor (9, 10) und/ 
oder Aktor (11) verbunden ist, 

- wobei die zumindest eine intelhgente Multi- 
funktionsbaugruppe (8) zur im wesenthchen 
selbstandigen Verarbeitung der Signale der 
mit ihr verbundenen Sensoren (9, 10) und 
Steuerung der mit ihr verbundenen Aktoren 
(ll)dientund . 

- wobei die Art und Anzahl der Eingange 
(INi bis IN n ) und/oder Ausgange (OUTt bis 
OUTm) so gewahlt ist, daB die Multif unktions- 
baugruppe (8) im wesentlichen zur Steuerung 
samtiicherbei einer Spinnereimaschine auftre- 
tender Steuerungsauf gaben einsetzbar ist 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Steuemngsprogramm yon i der 
zentralen Steuereinheit (1) in den Speicher (14) lad- ^ 
bar ist* , , . 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB ein Teil des Speichers (14) zur 
Aufnahme eines oder mehrerer Parametersatze 
dient und daB die Parametersatze von der zentra- 
len Steuereinheit (1) auswahlbar oder austauschbar « 

^Vorrichtung nach einem der Ansprucfae 2 und 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die zentrale Steuer- 
einheit (1) ein Programm umfaBt, welches die Er- 
stellung eines benutzerspezifischen Steuerpro- » 
gramms fur die Multifunktionsbaugruppe (8) durch 
den Benutzer selbst erradgiicht 
5 Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Programm der zentralen Steuer- 
einheit (1) den Zugriff auf maschinenmterne Zu- *> 
standeundderenVerknQpfungermdglicht 
6. Vorrichtung nach Anspruch 4 oder 5, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Programm nicht auf der 
zentralen Steuereinheit, sondern auf emer externen 
Datenverarbeitungsanlage abtauft und das benut- 60 
zerspezifische Steuerprogramm mittels emer spe- 
ziellen Schnittstelle oder uber den Bus (3) von der 
externen Datenverarbeitungsanlage in den Spei- 
cher der Multifunktionsbaugruppe ubertragen ^ 
wird 
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